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 要  旨 
人間社会において様々な環境に適応できるロボットの研究が行われ始めた.ヒューマノイドロ









(Laser Range Finder: LRF)を搭載することで視覚を付加し, 人間と「鉄犬」のインタラクションを
行うことを可能とするシステムを構築してきた.またこれまでに, 介助犬の主とする機能のうち, 
「人間に随伴する」機能として歩行者追従を実現してきた. 
そこで本研究では,これまでの「鉄犬 1」,「鉄犬 2」の歩行能力を網羅, 向上させた「鉄犬 3」に
レーザレンジファインダを 2台搭載することで外界と路面を計測するシステムを構築した.具体的
には,外界用 LRFから取得される環境情報を使い,障害物の置いてある環境において,自律的に「鉄
犬」の進行方向を決め,腰（ヨー）関節の目標角度を調節することで障害物回避を実現した.また,
路面用にも LRFを設置することで,路面の状態を検出し,路面に応じた歩行制御や外界用 LRFでは
検出できない物体の回避を実現した.視覚情報の処理に関しては,考案したアルゴリズムにより路
面認識の有効性について実験を通して示した. 
 
